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 要  旨 
海上に浮かぶ細長形状の船舶などの浮体は,縦揺れ上下揺れに比べ特に横揺れ
を起こしやすい.近年の船舶に搭載される機器は,高度な技術を応用した精密なも
のが多くなっており,これらの機器の性能を十分に発揮するためにも,搭載物資や
乗客乗員から要求される振動のレベルが高度になってきたという点からも,横揺
れの低減はますます解決すべき課題となっている. 
現在までに開発されている減揺装置は,船体外部に設置し船体周りの流体の抵
抗力を利用したものと,船体内部の装置で揺れの低減を図るものに分けられる. 
流体の抵抗力を利用した装置ではその構造上,停船時の減揺を行うことが期待
できない.そのため,停船時の揺れに対してはアクティブマスダンパ(AMD)やジャ
イロスタビライザーなどが使用されている. 
近年就航した海洋地球研究船’みらい’には, より精度の高い観測調査,作業を行
うために,停船時の横揺れ低減を主な目的とした減揺装置が設置された.レール上
の可動質量の変位を能動的に制御し,動揺抑制モーメントを発生させることで横
揺れを抑えるAMD方式の減揺装置が,大型船としては初めて搭載運用されている.
本研究ではAMD方式の能動的減揺装置を対象に,制御方法の変更により減揺効果
がどのように変わるかの検討を行う.従来は,船体固有周波数付近に対する感度を
抑える制御系が構成されてきた.’みらい’の減揺装置の制御系は,システムに含ま
れる不確かさを考慮せず,ノミナルシステムを対象に周波数整形LQGが適用されて
いる.これに対し,本研究ではシステムのパラメータ変化や,それに伴う動特性の
変化などを考慮した制御系を構成する. 
現代制御理論を用いて制御系設計を行う場合,制御対象の数学モデルの作成を
行う必要があり,制御対象の振る舞いを完璧に表現する正確なモデリングが出来
ていれば,理想的な制御が可能である.しかしほとんどの場合,数学モデルには,モ
デル作成時に含まれるモデリング誤差や,非線形の制御対象に線形近似を行い,生
じた線形化誤差といった,数式には表れない何らかの不確かさが存在する.また,
制御対象のある環境によりシステムのパラメータが変化することも考えられる.
このような不確かさを無視して設計した制御系で制御した場合,制御性能の劣化
やシステムが不安定となる可能性がある. 
本研究では,状態空間モデルで表現される線形多入出力システムのシステム行
列に,モデル化誤差,対象の動特性変動に起因する未知のパラメータ摂動が存在す
る場合を扱う.未知パラメータに対しては時不変性や,それを記述するモデルなど
の事前情報は特に仮定せず,ノミナルシステムの情報のみが得られているとする.
未知パラメータの直接的な推定を考えず不確定部分を未知の状態ベクトルとして
集約して扱い制御系を作ることで,適応的制御則を構成できる. 
